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1. はじめに 









































成された駆動プログラム(図 2(a))では，Arduino Unoの PINNO.4,5,6,7を用いてそれぞ
れ X相，Y相，X相，Y相のステータコイルを順番に励磁してロータを回転させる。モ





































指令端末（PC やスマートフォン等）から Wi-Fi 無線通信によって Wi-Fi マイクロコン
トローラ(ESP32）に指令を送る。Wi-Fiマイクロコントローラ(ESP32)は受信した指令に
応じてモータ制御装置(Arduino Uno)の決められた PINに信号を送る。モータ制御装置
は信号を読み取り，HIGH になった PIN 番号に応じたステッピングモータの駆動プログ
ラムを実行し，電力変換回路(トランジスタ回路)を動作させてステッピングモータを回
図 2(b) 改良後 図 2(a) 改良前 
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図 3 システム構成 
図 4 ロボットの遠隔操作 
